











学位の種類 工 Aザ注Zー与 f専 士
学位記番号 第 8 1 9 7 τE玉コ
学位授与の日付 昭和 63 年 3 月 25 日
学位授与の要件 基礎工学研究科物理系専攻
















本論文は 2 章よりなる。第 1 章は目標値と出力を直接比較して，その誤差を制御器へ入力する通常の















従する。最後に， 1 自由度系と 2 自由度系比較して，次のことを示す。 2 自由度制御器を用いると， • 1 
自由度系で整定時間を無限大としたときのロバスト性の改善限界が最短時間で達成できる O
以上の理論的結果を検証するため，シミュレーションを行った。比較のため， 1 自由度系と 2 自由度
系とも同一の制御対象を用いる。シミュレーションの結果は理論の有効性を示している。
論文の審査結果の要旨
ディジタル式コントローラを設計する場合，整定時間を短くすることと制御対象のモデル誤差に対す
るロバスト性をよくすることが同時に要求される。この二つの問題は一般には二律背反的な関係にある。
本論文においては，伝達関数の既約分解に基づく安定化コントローラのパラメトリゼーションの理論を
用いて，まずプラントの動特性に対応する整定時間の下限を求め，内部安定な有限整定制御を実現する
ようなコントローラのクラスを明らかにした。さらに，このようなクラスの中でロバスト J性指標を最小
にするようなコントローラを見出し，ロバスト性指標の下限を示しているO
次に二自由度コントローラを考えると，それは二つの自由パラメータを持つので，最短時間制御とロ
バスト性指標の最小化を同時に達成するようなコントローラが設計できることを明らかにした。二自由
度コントローラを用いた場合の整定時間およびロバスト性指標の下限を明らかにしかつそれを同時に
達成するようなコントローラを設計するためのアルゴ、リズムを導出している。
以上のように，本論文はディジタル式コントローラを設計する場合の二つの問題を統一的に解析し
その限界を示し，かっ二自由度コントローラの優位性を理論的に解明しており，制御工学の分野に新し
い知見を加えている。よって博士論文として価値あるものと認める。
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